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本研究では，三次元物体の姿勢パラメータを二次元画像から高速に推定するEbC (Estimation-by- 
Completion)法を提案する.EbC法はパラメータ推定演算をEbC画像対に集約し,パラメータ推定を
 2枚の画像との内積演算と三角関数演算のみで実現する．
考察
まとめ
tan-1
tan-1
tan-1
Ωc1 Ωs1Ωc2 Ωs2 Ωc3 Ωs3
χ'
cs
EbC Image Pairs
Inner product OperatorInput Image
θ^3
θ^1
θ^2
Estimated Parameter
パラメータはEbC画像対との内積とarctanのみで推定可能！
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・BPLP法を用いて情報トラックを補完すると
EbC画像対
･EbC法を提案(EbC法=アピアランスベース+情報トラック+BPLP法)
･高速位置姿勢推定(533μsec:EbC画像対との内積とtan-1計算のみ)
補間能力について
パラメータ推定が可能となる条件
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θ2 −θ χ1 + θ1 −θ χ2
θ2 −θ + θ1 −θ
€ 
ˆ χ = EIα
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ˆ η j = EOjα
画像部分を復元する係数をαとする．
係数αは最良近似として表される．
画像ベクトルχが多次元空間中の一断面で
情報トラックηと同じ構造を持てば補間可能．
情報トラックηは多次元空間中の断面で円や楕円を描く．
入力がパラメータに応じて偏角θに投影できれば推定可能．
厳しい条件：サンプルが密であり画像で左式が成立する．推定値の最小二乗残差 平均推定精度
vy[pix.]vx[pix.]Rθ[deg.]Δv[pix.]
0.4500.6965.313
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1.531.1124.812
推定時間533[µsec./input]
（Rθ,vx,vy:3.0GHzCPU）　横方向移動量vx
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縦方向移動量vy
 Exp.  input  Δx,Δy ={-12,-11,...,12}
Set Angle = 230deg.
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パラメータ推定結果
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EbC画像対の生成
学習サン
プル数
93min. 40358323
27min. 1sec.36135284
6min. 6sec.28018006
1min. 7sec.14664812
Comp. time固有空間
の次元
並進刻み
Δv[pix.]
･Coil-20を並進移動して回転・縦横移動の学習サンプルを生成
･3パラメータの情報トラックを付加してEbC画像対を生成
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並進範囲±12pix.，回転刻み5deg.
EbC Image Pairs (Δv=3)
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EbC法によるパラメータ推定
・情報トラックの記述として正弦波位相を用いる
　→周期パラメータも記述可能
　→位相推定が簡単
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PosetureAngle  ψ   ⇒   θ =ψ,   0 ≤ θ < 2π
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Displacement  Δx   ⇒   θ = π2d Δx,   − d ≤ Δx ≤ d,  −
π
2 ≤θ ≤
π
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画像補間による情報トラックの補完
画像χに情報トラックηを付加して ζ を学習
情報トラックをBPLP 法により復元→パラメータ推定
? ? ?
ζ1 ζ2 ζ3 ζ : 学習サンプル
χ : 画像
η : 情報トラック
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固有空間の生成
BPLP法による復元
固有空間法による姿勢推定を画像補間で実現できないか？
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